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Rozpoznavanie pohybujucich sa objektov
pre monitoring cestnej premavky




BlizSia Specifikacia zadania bakalarskej prace
Nastudovanie réznych metdéd monitoringu cestnej
premavky pomocou kamier

Implementovanie metod a vytvorenie systému na
monitoring premavky

Otestovat systém v rozli¢cnych podmienkach
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(i)
Vytvorenie fungujuceho systému, ktory uspokojivo
dokaze monitorovat cestnu premavku

Robustny systém v pripade zlych svetelnych
podmienok a ¢iasto¢nych prekryti automobilov

Systém umoznujuci sledovanie pohybu automobilov a
ich pocitanie



Motivacia pri vybere témy
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Chut naucit sa nieCo nové z oblasti spracovania obrazu

Vytvorenie pouzitelného softvéru
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Uvod do problematiky

Sledovanie cestnej premavky zahrnuje:

Nasnimanie scény videokamerou
Segmentdcia pohybujucich sa objektov
Klasifikovanie vyclenenych objektov
Sledovanie pohybu objektov
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1. Nasnimanie scény videokamerou

Statické kamery
Umiestnenie nad cestou
Maly uhol vzhladom na cestu

Pouzitie zvac¢sa dualnych kamier (takzvané day-night),
ktoré prepinaju medzi farebnym a ¢iernobielym
obrazom v zavislosti od svetelnych podmienok
Pouzitie digitalnych alebo anal6govych kamier (nutna
digitalizacia signalu)

Pripadna dodatoc¢na softvérova stabilizacia obrazu
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2. Segmentacia pohybujucich sa objektov
Nazyva sa aj vyberom takzvanych regionov zaujmu
(ROI)

Ulohou je vy¢lenenie pohybujucich sa objektov z
nasnimaného videa

KIacovy krok

4 zakladné metody
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Background subtraction

Detekovanie pohybu na zaklade rozdielu medzi
aktualnym obrazom a referen¢nym pozadim

Referenc¢né pozadie je potrebné najskor ziskat (r6zne
metody — napriklad GMM) a pravidelne aj aktualizovat

Vyhody: presnost, najkompletnejsie informacie
Nevyhody: nachylnost na zmenu svetlosti, nezvycajné
situacie

Temporal differencing

Zalozené na rozdieloch dvoch alebo viacerych za sebou
iducich snimok (pouZitie aj s detekciou hran)

Vyhody: adaptivha metdda
Nevyhody: nedokaze urcit presné kontury
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Optical flow
e Tok vektorov pohybujtcich sa objektov v case
e Vyhody: 3j pri dynamickom pohybe kamery
e Nevyhody: naro¢né na vypocet, nachylné na Sum
Virtual loop

e Principom su vopred urcené regiony v obraze,
v ktorych sa ma zaregistrovat zmena pixelov

e Vyhoda: jednoduchost
e Nevyhody: nutnost ru¢ného urcenia regionov



3. Klasifikovanie vyclenenych objektov

Vstupom su vyclenené regiony z predoslej etapy

Ulohou je rozlisit, ¢i je dany objekt automobil (teda
pozadovany objekt)

2 hlavné pristupy
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¢ Pristup zaloZeny na pohybe objektu
e Sledovanim pohybu objektov sa odlisuju automobily
(linedrny pohyb, vyssia rychlost) od chodcov
e Inyspébsob je zaloZzeny na myslienke, Ze chodci (ako
nie tuhé telesd) maju vacsi zvyskovy pohyb (pohyb
ruk, noh, vlnenie tela) ako automobil (pevné teleso)

Pristup zalozeny na tvare objektu
e Vyuzitie roznych informacii:
»  Symetria automobilu (horizontalna i vertikdlna)
«  Farba - pouzitie pri farebnej segmentacii
» Tiene pod automobilom
«  Vertikdlne a horizontalne hrany

«  Textury - podobny vzor zmien lokdlnej intenzity u vSetkych
automobilov
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= » 3D model - projekcia 3D modelov automobilov do 2D
priestoru.
- Kolesa

» Detekcia predného skla — vyhoda pri prekrytych
automobiloch
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4. Sledovanie pohybu objektov

Zalozené na celom regione pixelov objektu

e Zregionu sa vytvori vzor

e Vyhody: jednoduchost

e Nevyhody: pri vacsich regionoch naroc¢nost pri

porovnavani, prekrytia, zmena uhlu pohladu

e Vylepsenia: pouzitie Kalmanovho filtra, update vzoru
Zalozené na vlastnostiach objektu

e Vyuzitie len urcitych bodov (body, ¢iary, textury, rohy)

e Vyhodné pri ¢iasto¢nych prekrytiach automobilov
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Zalozené na aktivnej konture automobilu
Z kontury sa vytvori Sablona
Aktualizovanie Sablény v case
Vyhodou je vypoctova nendroc¢nost
Zalozené na 3D modeloch
Projekcia 3D modelov do 2D priestoru
Nutné poznat parametre scény
Presné trajektorie, uspesnost pri ¢iasto¢nych
prekrytiach automobilov
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Mozné metddy na vylepsenie vysledkov
Odstranovanie tienov, ktoré vrhaju pohybujtce sa
objekty. Vyuzitie vlastnosti:

e Tiene automobilov padnu na referen¢né pozadie

e Tiene su tmavsie pixely ako pixely na pozadi

e Kontury tiefiov st mensie ako kontury automobilov
Stabilizacia obrazu

 Princip ndjdenia viacerych bodov na referen¢nom
pozadi a aktualnom obraze a nasledné skalovanie,
rotacia a posunutie

Pouzitie dvoch kamier — nutnost spravnej kalibracie



y

/

DalSie funkcie systémov

Ratanie, klasifikacia automobilov
Urcenie hustoty premavky, prietok
Urcenie rychlosti automobilov
Zaznamenanie nezvycajnych situdcii

Funkc¢nost aj v noci

 Princip hladania a parovania svetlometov
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Predbezny navrh systéemu

Video z digitdlnej kamery umiestnenej nad cestou

PouZzitie background subtraction (na zhotovenie
referen¢ného pozadia vyuzit GMM)

Odstranovanie tiefiov (pomocou HSV reprezentacie)
Urcenie automobilu na zaklade symetrie a hran

Funkc¢nost aj v zlych svetelnych podmienkach
implementovanim detekcie a parovania svetiel

Tracking na zdklade vlastnosti automobilu

Ratanie a klasifikacia (osobné auto, autobus...)



Dakujem za pozornost



